TRASFORMAZIONI GEOMETRICHE E FUNZIONI

La trasformazione geometrica del piano in sé éconaspondenza biunivodaa i
punti di un piano; e indicata con t ed & un’apgicae del piano in se che trasforma
un generico punto P in un punto P’.

Si scrive:
tP-P oppure P’=t(P) oppure PP

P’ e 'immaginedi P o punto trasformatdi P rispetto a t; P € la controimmagufie
P’ 0 antitrasformatali P’ e si trova mediante la trasformazione inadr's

Un punto P si dice unitaospetto alla trasformazione+ P=P’ (il punto si trasforma
In se stesso).

Ogni trasformazione si puo rappresentare attravaglie equazioni (espressione
analitica della trasformazione) che permettoncatiiaare le coordinate di P’ date
qguelle di P:

t_{x'= f(xy)
ly'=a(xy)

X=2x"1 diventa A'(-1;+1)
y'= y+1

Seq € una figura geometrica, applicando la trasformazioad ogni suo punto si
ottieneo’ detta trasformata di .

Esempio: il punto A(0O;0) attraverso{

Si chiama trasformazione identica o identigatrasformazioneche associa od ogni
punto il punto stesso.

Una curva di equazione F(x;y)=0 si trasforma irxB3()=0 attraverso delle
equazioni dette SOSTITUZIONI ASSOCIATE ALLA TRASIRMAZIONE.

t
Foyy=o HH T = R(oeryzye)
Xx+1
y - y+1
Ad esempio:
la curvay: x?+y? =1 attraverso la trasformazione t di equazimﬁ/:

=21 g trasforma

nella curvay'.



_ X+l

Ricaviamo dalle prime x e y :{X 2
y=y-1

\ 2
Sostituiamo iny :[XTHJ +(y-17 =1
Si ottieney ":x’ *+4y"?+2x’-2y'+1=0
X - X
Applicando poi la sostituzion Yy

Quindi, piu semplicemente, nell’equazione di parterbasta utilizzare le sostituzioni
associate, ottenute dopo aver ricavato x e y da t.

} si ottieney': X*+4y*+2x-2y+1=0.

t
y o CHyP=1 1 - Y Xe+HAYP+2X-2y+1=0
X+1

—_ —

y-y+l

ISOMETRIE

DEFINIZIONE : Sia t una trasformazione e siano rispettivamén&B’ le
immagini in t di due punti qualunque A e B del marartesiano; se comunque Si
scelgano A e B, si ha chB CA'B’, allora si dice che t € una trasformazione
isometricao anche che é un’ISOMETRIA o una CONGRUENZA.

Le isometrie sono trasformazioni che conservamoiseire.

PARTICOLARI ISOMETRIE
SIMMETRIA CENTRALE o,

DEFINIZIONE : P’ e simmetrico di P rispetto ad un punto C, seilJpunto medio
del segmento PP'.

F(x;y)=0 N EF - F(2xc-x;2yc-y)=0

{x - 2X, —x}
y - 2y.-y



SIMMETRIA CENTRALE DI UN TRIANGOLO.ggb

SIMMETRIA CENTRALE COMN CEMTRO A

Particolare tipo di simmetria centrale:

g, Simmetria rispetto all’origine degli assi, siiette applicando le seguenti
sostituzioni:

Foy=0 0T > Fexyeo

g
y--y
o Serisulta F(x;y)= F(-x;-y) allora la curva rappentata dalla funzione e

simmetrica rispetto all’origine degli assi e laZione si dice DISPARI.

SIMMETRIA RISPETTO ALL'ORIGINE DEGLI ASSl.ggb
SIMMETRIA CENTRALE DI UNA CURVA.qggb

SIMMETRIA ASSIALE O,

\

DEFINIZIONE : P’ e simmetrico di P rispetto alla retta r (detsse di simmetria) ,
se PP’ e perpendicolare ad r ers@r={m} punto medio del segmento PP’

La simmetria assiale rispetto ad r e quella trasé@mione che associa ad ogni punto P
del piano il suo simmetrico P’ rispetto ad r.



SIMMETRIA ASSIALE DI UN TRIANGOLO.ggb

SIMMETRIA ASSIALE COM ASSET

Particolari tipi di simmetrie assiali:

g, . simmetria rispetto all'asse y; si ottiene appiida le seguenti sostituzioni:

F(xy)=0 mji g F(-x;y)=0

o]
y-y
» Serisulta F(x;y)= F(-x;y) allora la curva rappeatata dalla funzione e

simmetrica rispetto all’asse y - la funzione siediRARI.

SIMMETRIA ASSIALE DI UNA PARABOLA.qggb

Oy-x . Simmetria rispetto alla bisettrice del primo etequadrante; si ottiene
applicando le seguenti sostituzioni:

Focyy=o O T Fymo=0
Xy
y - X
* Ricordiamo che se una funzione € biunivoca, laiimze la sua inversa sono
simmetriche rispetto alla bisettrice del primo eéequadrante.

SIMMETRIA RIPETTO Y=X DI UNA PARABOLA.ggb
SIMMETRIA Y=X.ggb




TRASLAZIONE T

DEFINIZIONE : Dato nel piano un vettore, la traslazione di vettore & quella
trasformazione geometrica che ad ogni punto P tigspondere il punto P’ tale che

PP = (PP =)
Dato v = (@b) FE(x;y)=0 L ﬁﬂﬁ) - F(x-a ; y-b)=0

{x 5 x—a}
y->y-b

TRASLAZIONE DI UN TRIANGOLO.ggb
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a) ser(op) = TRASLAZIONE VERTICALE {b>° versd'alto
b(0 versdl basso

a)0 versodestra

a(0 versosinistra

b) ser(a;0) = TRASLAZIONE ORIZZONTALE {

c) il grafico di y=f(x)+b si ottiene traslando viedlmentedi una quantita b il grafico
di y=f(x);

d) il grafico di y=f(x-a) si ottiene traslando arantalmenteadi una quantita a il
grafico di y=f(x).




TRASLAZIONE VERTICALE E ORIZZONTALE.ggb

ROTAZIONE Icq

DEFINIZIONE : Dato nel piano un un punto C ed un angolo ortenta si definisce
rotazione di centro C ed angaloquella trasformazione che associa, ad un punto P
del piano, il punto P’ tale chec=prc e PCPOa.

Nel caso in cui il centro di rotazione coincide ¢amnigine degli assi O si ha la
seguente rotazione:

r
F(x;y)=0 L EEF - F(xcosr +ysenr ; -x serr +y cos )=0
X —» XCosx + yserr
y - - Xsera +y cosy

ROTAZIONE DI UN TRIANGOLO.qggb




SIMILITUDINI

DEFINIZIONE : Si ha una similitudine se comunque si scelgamoBA\le immagini
A’ e B’ sono tali che% =k oppure AB'=kAB, k & detto rapporto di similitudine ( se
k=1 la similitudine coincide con una isometria).

PARTICOLARE SIMILITUDINE - OMOTETIA Ub K

DEFINIZIONE : si ha un’omotetia di rapporta:0 con centro nell’origines,  ,
guella trasformazione che ad un punto P(x;y) faigpondere un punto P’(kx;ky).

F(x;y)=0 D (n)—o[r - F(x/k ; y/k)=0
1

X - —X

OMOTETIA.qgb

k)1 = omotetia & un INGRANDIMENTO
K1 = omotetia & una RIDUZIONE

k=1= IDENTITA
k=-1= SIMMETRIARISPETTOALL'ORIGINE

se



INGRANDIMENTO - RIDUZIONE.ggb
AFFINITA’

DEFINIZIONE : Si definisce affinita ogni trasformazione di egoai

X=aXx+bhy+c¢
{y': X +hy+c,
coordinate del punto trasformato sono funzionidimeli x e y.

con

Zl Ej = alb2-a2b10, ovvero ogni trasformazione in cui le
2

PARTICOLARI AFFINITA’ - DILATAZIONI 6h,k

DEFINIZIONE : dati =0 e k20, si dice dilatazionew, x ,con centro nell’origine e

di rapporti h e k, quella trasformazione che aghunto P(x;y) fa corrispondere un
punto P’(hx;ky).

Kk
F(x;y)=0 D @ —  F(x/h;y/k)=0
1
X » =X
h

1
Y=Y

£k
I

AFFINITA".qgb ]




h=k = I'affinita & un OMOTETIA
h=-1ek=1= SIMMETRIARISPETTOASSEY
a) se h=k=-1= SIMMETRIARISPETTOALL ORIGINE
h#lek=1= DILATAZIONE ORIZZONTAE
h=1ek#1—= DILATAZIONE VERTICALE

b) il grafico di y= kf(x) si ottiene applicando uddatazione verticale di rapporto k
(h=1) al grafico di y= f(x);

c) il grafico di y= f(x/h) si ottiene applicando aidilatazione orizzontale di rapporto
h (k=1) al grafico di y= f(x).

DILATAZIONE.ggb

E VERTICALE

LATAZIONE ORIZZONTALE

RIASSUMENDO:

SIMMETRA CENTRALE
SIMMETRIA ASSIALE

ISOMETRIE < MANTENGONO LE DISTANZE
TRASLAZION
ROTAZIONI

SIMILITUDINI {OMOTETIA (POSSONCESSEREISOMETRIB

AFFINITA {DILATAZION (POSSONOCESSEREOMOTETIB




